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Обычно химические процессы обладают значительной нелинейной динамикой. Кроме того, 
технологические установки соединены между собой и их динамическое поведение в значительной степени 
зависит от этих соединений и, как следствие, производительность традиционных систем управления часто 
оказывается не достаточной.  
Однако в настоящее время традиционные пропорционально-интегрально-дифференциальные (ПИД) 
регуляторы наиболее часто используется для управления технологическими процессами. Популярность ПИД 
регуляторов обосновывается простотой структурой автоматизированных систем управления и их 
эффективностью для линейных систем управления [1].  
Простые ПИД регуляторы не эффективны для сложных динамических систем. Сложными 
динамическими системами являются системы с нелинейными статическими характеристиками, то есть те 
системы, которые описываются дифференциальными уравнениями с изменяющимися во времени параметрами. 
Это особенность существенно усложняет конструкцию систем управления на основе ПИД-регуляторов и 
снижает их эффективность. В последнее время проводится большое количество исследований с целью 
объединить традиционный ПИД-регулятор с контроллером нечеткой логики, чтобы достичь лучшего качества 
управления [2].  
В данной работе предлагается гибридный ПИД-регулятор с нечеткой логикой, у которого настройка 
параметров осуществляется в режиме реального времени. Для расчета параметров ПИД-регулятора 
используется контроллер Мамдани с нечеткими правилами, полученными путем минимизации функционала: 
 min k k kJe Ju Jn   
Так же в статье сравнивается ПИД регулятор с нечеткой логикой и ПИД-регулятор, настроенный с 
помощью стандартных и хорошо известных методов (метод оптимального модуля, метод Зиглера-Никольса, 
AMIGO и др.). Предлагаемый метод синтеза автоматической системы управления позволяет разрабатывать 
автоматические системы управления, которые обеспечивают низкую чувствительность к нестабильности 
параметров процесса. 
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